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^5 (57) Abstract: The invention relates to a system for determining whether the interior of a vehicle is occupied. The inventive device 

5" comprises image acquisition means (10) for acquiring images of an area of the vehicle interior, an image acquisition data generation 

fV| unit (14) for generating image acquisition data in which every image point of a three-dimensional surface image is presented as 

<0 a vector in an acquisition coordinate system of the image acquisition means, and a conversion unit (16) that converts the image 

O acquisition data to vehicle image data. Said vehicle image data describe every image point as a vector in a coordinate system that is 

^ specific of the vehicle. 

^* [Fortsetzung auf der nachsten Seite] 
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Zur Erklarung der Zweibuchstaben-Codes und der anderen 
Abkiirzungen wird auf die Erkldrungen ("Guidance Notes on 
Codes and Abbreviations") am Anfangjeder reguldrenAusgabe 
der PCT-Gazette verwiesen. 



(57) Zusarnmeufassung: Bin System zur Bestimmung der Belegung des Innenraums eines Fahrzeugs enthalt eine Aufnahmeein- 
richtung (10) zum Aufnehmen eines Bereiches des Fahrzeuginnenraums, eine Aufhahmebilddatenerzeugungseinheit (14) zum Br- 
zeugen von Aufnahmebilddaten, in denen jeder aufgenommene Bildpnnkt eines dreidimensionalen Oberflachenbildes als Vektor 
in einem Aufiiahmekoordinatensystem der Aufnahmeeinrichtung dargestellt ist, und eine Umwandlungseinheit (16), die die Auf- 
nahmebilddaten in Fahrzeugbilddaten umwandelt, wobei die Fahrzeugbilddaten jeden Bildpunkt als Vektor in einem fahrzeugfesten 
Koordinatensystem beschreiben. 
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Beschreibung 

Verfahren und System zum Bestimmen der Belegung des Innen- 
raums eines Fahrzeugs 

5 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und ein System zum 
Bestimmen der Belegung des Innenraums eines Fahrzeugs. 

Moderne Fahrzeuge sind mit Insassenschutzeinrichtungen, wie 
10 Airbags, Gurtstrammern, mit Spracheingabesystemen und anderen 
Systemen ausgeriistet, fur deren optimale Funktion die genaue 
Kenntnis der Position von Fahrzeuginsassen oder sonstiger im 
Innenraum befindlicher Objekte vorteilhaft ist. Beispielswei- 
se ist es zweckmafiig, den Aufblaszeitpunkt und/oder die Auf- 
15 bias starke eines Airbags auf die Position und gegebenenfalls 
die GroJie eines zu schutzenden Fahrzeuginsassen abzustimmen. 
Wenn auf dem Beif ahrersitz sich beispielsweise ein Kindersitz 
befindet, ist es zweckmafiig, den Beif ahrerairbag im Falle ei- 
nes Unfalls gar nicht auszulosen. Bei Spracheingabesystemen 
20 ist es vorteilhaft, die Position eines sprechenden Fahrzeug- 
insassen zu kennen, da das System vorteilhaft so ausgelegt 
ist, dafi es auf bestimmte Sprachbef ehle, wenn diese nicht vom 
Fahrer gesprochen werden, nicht reagiert. 

25 Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Verfahren und 
ein System zu schaffen, mit dem die Fahrzeugbelegung sicher 
erkennbar und in einfacher Weise auswertbar ist. 

Der das Verfahren betreffende Teil der Erf indungsauf gabe wird 
30 mit den Merkmalen des Anspruchs 1 gelost. 

Bei dem erf indungsgemafien Verfahren werden zunachst auf die 
Aufnahmeeinrichtung bezogene Aufnahmebilddaten erzeugt, die 
beispielsweise die Position von den Bildpunkten entsprechen- 
35 den Objektpunkten beispielsweise bezuglich ihres Abstandes 
von einer Kamera und ihrer Richtung im Raum angeben. Diese 
Aufnahmebilddaten werden in Fahrzeugbilddaten umgewandelt, 
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die die den Bildpunkten entsprechenden Objektpunkte unmittel- 
bar in eineiti f ahrzeugfesten Koordinatensystem beschreiben. In 
dem f ahrzeugfesten Koordinatensystem k6nnen die Bildpunkte 
unmittelbar daraufhin ausgewertet werden, ob vorbestimmte Be- 
5 dingungen vorhanden sind, die fur das Auslosen eines Airbags, 
. die Aktivierung von Sprachbef ehlen usw., maftgeblich sind. 
Diese Belegungsbedingungen des Innenraums, Ort und/oder Grofte 
des Kopfes einer Person, Belegung oder Nichtbelegung eines 
Sitzes, Vorhandensein eines Kindersitzes usw., sind in Daten 
10 abgelegt, die auf den Fahrzeuginnenraum bezogen sind, d.h. 
auf ein f ahrzeugf estes Koordinatensystem. 

Die Unteranspriiche 2 bis 4 sind auf vorteilhafte Ausfiihrungs- 
formen und Weiterbildungen des erf indungsgemaiien Verfahrens 
15 gerichtet. 

Mit den Merkmalen des Anspruchs 5 lafct sich eine vom Abstand 
eines jeweiligen Objektes von der Kamera, d.h. von der Posi- 
tion der Aufnahmeeinrichtung innerhalb des Innenraums, unab- 
20 hangige Belegungsauswertung vornehmen. 

Der Anspruch 6 ist auf den grundsatzlichen Aufbau eines Sys- 
tems zur Losung der Erf indungsauf gabe gerichtet. 

25 Der Anspruch 7 kennzeichnet eine vorteilhafte Weiterbildung 
des Systems . 

GemaB dem Anspruch 8 ist das erfindungsgemafte System beson- 
ders vorteilhaft in einer Fahrzeuginsassenschutzeinrichtung 
30 einsetzbar. 

Die Erfindung wird im folgenden anhand schematischer' Zeich- 
nungen beispielsweise und mit weiteren Einzelheiten erlau- 
tert . 

35 

Es stellen dar: 
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Fig. 1 ein Blockschaltbild eines erf indungsgemailen Systems, 
Fig. 2 verschiedene Koordinatensysteme zur Erlauterung der 

Datenumwandlungen und 
Fig. 3 ein Schema zur Erlauterung, wie eine vom Abstand eines 
5 Gegenstandes von einer Kamera unabhangige Bildauswer- 

tung ermoglicht wird. 

GemaJi Fig. 1 1st im Innenraum eines Fahrzeugs, dessen Wind- 
schutzscheibe 2, dessen Lenkrad 4, dessen Fahrersitz 6 und 
10 dessen Beif ahrersitz 8 gestrichelt angedeutet sind, im Be- 
reich iiber der Windschutzscheibe eine Aufnahmeeinrichtung 10 
angeordnet, mit der ein dreidimensionales Oberflachenbild des 
Fahrzeuginnenraums im Bereich des Fahrersitzes und des Bei- 
fahrersitzes aufnehmbar ist. 

15 

Die Aufnahmeeinrichtung kann in an sich bekannter Weise un- 
terschiedlichsten Aufbau haben und beispielsweise eine 3D- 
Kamera sein, die als Stereokamera oder beispielsweise als 
Triangulationskamera mittels Lichtbtischelverf ahren oder 

20 sonstwie arbeitet. Eine ausfuhrliche Beschreibung von 3D- 
Aufnahmeverfahren ist in dera Buch von Xiaoyi Jiang, Horst 
Bunke; Dreidimensionales Computersehen; Gewinnung und Analyse 
von Tief enbildern, Springer Berlin, 1997, gegeben. Es konnen 
mehrere Kameras vorhanden sein, die dem Fahrerraum und dem 

25 Beifahrerraum' zugeordnet sind. Die Kamera kann mittels eines 
Schrittschaltmotors verschwenkbar sein. 

Die Aufnahmeeinrichtung 10 ist an ein Steuergerat 12 ange- 
schlossen, das eine Aufnahmebilddatenerzeugungseinheit 14, 

30 eine Umwandlungseinheit 16, eine Voxeleinheit 18, eine Aus- 
werteeinheit 20, einen Mikroprozessor 22 und Speichereinrich- 
tungen 24 enthalt. Die Einheiten 14, 16, 18 und 20 sind im 
wesentlichen Funktionsblocke, die je nach Systemaufbau in 
Form von Hardware-Komponenten und/oder von Software vorhanden 

35 sind. Das Steuergerat 12 ist mit einer Steuereinheit 26 ver- 
bunden, die den Betrieb von Insassenschutzmitteln 28 steuert. 



WO 02/40320 



PCT/DE00/03995 



4 

Im folgenden wird die Funktion des Systems der Fig. 1 anhand 
der Fig. 2 und 3 erlautert. 

Bei mit einer Datenverarbeitungsanlage auswertbaren 3- 
dimensionalen Oberf lachenbildern sind die Verbindungslinien 
von den beiden Sensoren (Stereoverfahren) oder einem Sensor 
und einer Laserlichtquelle (Lichtbtischelverf ahren) zu einem 
Oberf lachenpunkt des Objekts bekannt. Nach Berechnung der Ab- 
stande a ist somit im System der Bildsensoren (bei Stereover- 
fahren wird einer der Bildsensoren ausgewahlt) eine Menge von 
Geraden bzw. Vektoren, die den Sensormittelpunkt mit den 0- 
berflachenpunkten des Objekts verbinden, vorhanden. Sei ange- 
nommen, dafl die Auf nahmebilddatenerzeugungseinheit 14 in an 
sich bekannter Weise aus den von der Aufnahmeeinrichtung 10 
aufgenommenen Daten ein dreidimensionales Oberf lachenbild des 
jeweiligen Bereiches des Innenraums erzeugt, in dem jedem 0- 
berf lachenpunkt P eines Objektes seine Koordinaten x, y, z 
(Fig. 2) in einem bezuglich der Aufnahmeeinrichtung 10 fest 
liegenden, rechtwinkeligen, kartesischen Koordinatensystem 
zugeordnet sind. Die Achsen g lr g 2 , g 3 dieses Koordinatensys- 
tems sind beispielsweise gegeben durch: 
gi optische Achse des Objektivs, 

g 2 eine Gerade, senkrecht zur optischen Achse gi in einer 

beispielsweise senkrechten Ebene und 

g3 eine Gerade, senkrecht zu gi und qz. 
Der Ursprung 0 dieses Koordinatensystems befindet sich bei- 
spielsweise in der Abbildungsebene des Objektivs. 

Die in der Aufnahmeeinrichtung 10 oder, bei entsprechendem 
Aufbau, erst in der Aufnahmebilddatenerzeugungseinheit 14 des 
Steuergerats 12 erzeugten Aufnahmebilddaten x n , y n , z n 
werden in der Umwandlungseinheit 16 in kartesische Koordina- 
ten eines rechtwinkligen, kartesischen Koordinatensystems 

g2'r g3' umgewandelt, das fahrzeugfest ist, wobei gi' bei- 
spielsweise die Fahrzeuglangsrichtung, g 2 ' die Fahrzeugbrei- 
tenrichtung und g 3 ' die Hohenrichtung bedeuten und der Ur- 
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sprung 0' ein fester Bezugspunkt, beispielsweise im Bereich 
der Mitte des Fahrzeugbodens ist. 

In der Speichereinrichtung 24 ist die Lage des aufnahmeein- 
richtungsf esten Koordinatensystems gi, g 2 und g 3 relativ zu 
dem fahrzeugfesten Koordinatensystem gespeichert, so dass die 
Umwandlungsmatrix bekannt ist, mit der das aufnahmeeinrich- 
tungsfeste Koordinatensystem in das fahrzeugf este Koordina- 
tensystem iiberfiihrt werden kann. 

Fur die Umwandlung zweier kartesischer Koordinatensysteme in- 
einander gelten folgende allgemeine Beziehungen: 

Sei angenommen, dafi ein erstes kartesisches Koordinatensystem 
mit dem Ur sprung 0 und den Achsen g lr g 2 und g 3 in ein zweites 
kartesisches Koordinatensystem mit dem Ursprung 0' und den 
Achsen gi', g 2 ' und g'. dadurch iiberfiihrt wird, dafi es urn ei- 
nen Winkel 8 um eine Achse g gedreht wird, deren Richtungsko- 
sinus mit den Koordinatenachsen gegeben ist durch 
cos(gi,g)= a, cos(g 2 ,g)= p und cos(g 3 ,g) = y hat, dann gilt fur 
die Urnrechnung der Koordinaten folgende Beziehung: 

x' = x(cos8 + a 2 (l-cos8)) + y(y sin8+ap (l-cos8) ) + 

z (-psin5+ay (l-cos8) ) , 
. y' = x(-y sin8 + Pa(l-cosS)) + y (cos5+p 2 (l-cos5) ) + 

z (asinS+Py ( l-cos8) ) , 
z' = x(PsinS + ya(l-cos8)) + y(-asin8 + yP(l-cosS)) + 

z (cos8+y 2 (l-cos8) ) 

Wenn die Ursprunge beider Koordinatensysteme 0,0' auseinan- 
derliegen, miissen die Koordinaten x', y' und z' entsprechend 
dem Vektor, der die Ursprunge verbindet, noch linear trans- 
formiert werden. 

Da in der Speichereinheit 24 a, p und y sowie der Drehwinkel 
8 gespeichert sind und der Verbindungs vektor der Ursprunge 
der beiden Koordinatensysteme ebenfalls gespeichert ist, kon- 
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nen die Koordinaten der einzelnen Gegenstandspunkte bzw. der 
ihnen entsprechenden Bildpunkte in dem f ahrzeugf esten Koordi- 
natensystem als Fahrzeugbilddaten errechnet und gespeichert 
werden . 

5 

Ein Problem, das sich bei einer Auswertung der so ermittelten 
Fahrzeugbilddaten stellt, ist folgendes: 

Wie aus Fig. 3 ersichtlich, ist der Raumwinkel Q, in dem ei- 
10 ne Kamera K einen Gegenstand G sieht, von dessen Abstand a 
abhangig. Je groBer der Abstand, je kleiner ist der Raumwin- 
kel. Da jeder Raumwinkeleinheit auf einem in der elektroni- 
schen Kamera enthaltenen Feld mit Matrix angeordnetem Licht- 
sensoren eine konstante Anzahl von Lichtsensoren entspricht, 
15 ergeben sich bei gleicher ObjektgroJie umso weniger Bilddaten 
je weiter das Objekt von der Kamera entfernt ist. Dies kann 
bei der Auswertung der Bilddaten, beispielsweise der Klassi- 
fizierung von Objekten, zu Schwierigkeiten fiihren, da an sich 
gleichen Objekten bei unterschiedlicher Entfernung von der 
20 Kamera unterschiedliche Bilddatenmengen entsprechen. 

Genauer ergibt sich in dem fahrzeugf esten Koordinatensystem 
eine einem Objekt entsprechende Punktwolke, deren GroBe zwar 
bei sich anderndem Abstand von der Kamera gleich bleibt, de- 

25 ren Punktdichte jedoch mit zunehmendem Abstand von der Kamera 
abnimmt. Um diesen mit den tatsachlichen Verhaltnissen im In- 
nenraum nicht ubereinstimmenden Effekt zu vermindern, wird 
der erfasste Innenraumbereich in bevorzugt gleich groBe Volu- 
menelemente aufgeteilt (in Fig. 3 zweidimensional als Gitter 

30 eingetragen) , wobei jedem Volumenelement die Koordinaten bei- 
spielsweise seines Mittelpunktes zugeordnet sind. Diese Auf- 
teilung des Innenraums, d.h. die Koordinaten der einzelnen 
Volumenelemente und deren Volumina sind beispielsweise in der 
Speichereinrichtung 24 gespeichert. Dabei bildet jedes Volu- 

35 menelement ein "Voxel" (Volume Picture Element) . Die Kanten 
der Voxel sind bevorzugterweise parallel zu den Koordinaten- 
achsen. Die Voxel sind unmittelbar aneinanderliegend und 
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nicht iiberlappend. Ihre Kantenlange orient iert sich an der 
typischen raumlichen Auflosung der Kamera. Die in der Umwand- 
lungseinheit 16 erzeugten Fahrzeugbilddaten, die jeden Ge- 
genstandspunkt einen Bildpunkt in Form eines Vektors im fahr- 
5 zeugfesten Koordinatensystem zuordnen, werden in der Voxe- 
leinheit 18 in Voxeldaten umgewandelt, indem jedem Volumen- 
element bzw. Voxel, in dem ein Objektpunkt liegt, ein vorbe- 
stimmter Datenwert, beispielsweise eine, 1 zugeordnet wird, 
die das Voxel als mit einem Objektpunkt belegt bezeichnet. 
10 Das so erhaltene dreidimensionale Voxelbild kennzeichnet ein 
Objekt unabhangig von seiner Entfernung von der Kamera, so 
dass objektivierte Datenauswertungen moglich sind, in denen 
Objekte beispielsweise anhand ihrer Formen klassif iziert wer- 
den konnen. 

15 

In der Auswerteeinheit 20 wird das in der Voxeleinheit 18 er- 
zeugte Voxelbild ausgewertet, beispielsweise durch an sich 
bekannte Mustererkennungsverfahren, so dass Art und Raum in 
erfasstem Innenraum vorhandener Objekte, wie der Kopf einer 

20 Person, ein Kindersitz usw. sicher erkannt werden und nach 
Korrelation mit in der Speichereinheit 24 abgelegten vorbe- 
stimmten Bedingungen (Vorhandensein eines Kindersitzes, Ab- 
stand des Kopfes einer Person vom Lenkrad usw.) Steuersignale 
fur die Steuereinheit 26 erzeugt werden. Auf diese Weise ist 

25 es moglich, ein oder mehrere Insassenschutzmittel 28, wie 

Airbags, Gurtstraffer usw. zweckentsprechend fur einen opti- 
malen Insassenschutz auszulosen und zu betatigen. 

Das beschriebene System bzw. Auswerteverfahren kann in viel- 
30 faltiger Weise erganzt werden. Beispielsweise konnen in der 
Speichereinrichtung 24 vorbestimmte Fahrzeugpunkte gespei- 
chert werden. Wenn diese vorbestimmten Punkte, deren Positio- 
nen im f ahrzeugf est en Koordinatensystem bekannt ist, in dem 
Bild erkannt werden, kann aus den Koordinaten dieser vorbe- 
35 stimmten Punkte die Transformationsmatrix ermittelt werden. 
Weiter konnen diese vorbestimmten Punkte fur Eichzwecke oder 
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filr Optimierungszwecke verwendet werden, wobei bei Abweichun- 
gen zwischen den gespeicherten Gegenstandspunkten und den 
trans formiert en Gegenstandspunkten die Transf ormationsmatrix 
nach der Methode der kleinsten Fehlerquadrate optimiert wer- 
5 den kann, indent die Suinme der Abweichungsquadrate minimiert 
wird. 

Das aufnahmeeinrichtungsfeste und das fahrzeugf este Koordina- 
tensystem miissen nicht notwendigerweise kartesische Koordina- 
10 tensysteme sein; bei oder eines von beiden kann ein Polarko- 
ordinatensystem oder ein anderes, ftir die jeweiligen Zwecke 
geeignetes dreidimensionales Koordinatensystem sein. 

Die "Voxelverarbeitung" kann derart erfolgen, dass jedes Vo- 
15 xelelement nur einmal gezahlt wird, beispielsweise angeschal- 
tet wird, wenn ein Objektpunkt in ihm liegt, oder ihm ein 
Wert zugeordnet wird, der jedes Mai um eine Einheit erhoht 
wird, wenn ein Objektpunkt in dem Voxelelement liegt. Im ers- 
ten Fall wird eine sehr effektive Glattung erreicht; im zwei- 
20 ten Fall wird Voxelelementen mit einer Mehrzahl von Objekt- 
punkten ein hoheres Gewicht beigemessen. 

Es versteht sich. dass bei einer schwenkbaren Kameraeinrich- 
tung der Schwenkwinkel jeweils bekannt ist, sodalJ alle Bild- 

25 punkte des Objekts in einem einzigen, kameraf esten Koordina- 
tensystem angegeben werden, dessen Achse g x beispielsweise 
die optische Achse der Kamera im nicht verschwenkten Zustand 
ist. Es kann vorteilhaft sein, im kameraf esten Koordinaten- 
system zunachst mit Polarkoordinaten zu arbeiten, und diese 

30 vor der Transformation in das fahrzeugf este Koordinatensystem 
in kartesische, kameraf este Koordinaten umzurechnen. 
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Patentanspruche 

1. Verfahren zum Bestimmen der Belegung des Innnenraums ei- 
nes Fahrzeugs, 

5 enthaltend folgende Schritte: 

Aufnehmen eines dreidimensionalen Oberf ISchenbildes ei- 
nes Bereiches des Fahrzeuginnenraums mit Hilfe einer Aufnah- 
meeinrichtung, 

Erzeugen von Aufnahmebilddaten, die Bildpunkten des O- 
10 berf lachenbildes entsprechende Objektpunkte in einem Aufnah- 
mekoordinatensystem der Aufnahmeeinrichtung darstellen, und 

Umwandeln der Aufnahmebilddaten in Fahrzeugbilddaten, 
die die den Bildpunkten entsprechenden Objektpunkte als Vek- 
toren in einem f ahrzeugf esten Koordinatensystem beschreiben. 

15 

2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei eine Umwandlungsmatrix 
zum Umwandeln der Aufnahmebilddaten in Fahrzeugbilddaten un- 
ter Verwendung von Aufnahmebilddaten vorbestimmter Bezugsob- 
jektpunkte ermittelt wird, deren Lage im f ahrzeugf esten Koor- 

20 dinatensystem bekannt ist. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, wobei eine Umwand- 
lungsmatrix zum Umwandeln der Aufnahmebilddaten in Fahrzeug- 
bilddaten bei einer Abweichung der vorbekannten Koordinaten 

25 der f ahrzeugf esten Bezugsobjektpunkte von den aus deren Auf- 
nahmebilddaten erzeugten Fahrzeugbilddaten optimiert wird, 
indem nach der Methode der kleinsten Fehlerquadrate die quad- 
ratische Abweichung minimiert wird. 

30 4. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 3, wobei 

das Aufnahmekoordinatensystem und das f ahrzeugf este Koordina- 
tensystemsystem kartesische Koordinatensysteme sind. 

35 5. Verfahren nach einem der Anspruche 1 bis 4, wobei 
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der von der Aufnahmeeinrichtung erfasste Bereich in Volumen- 
elemente zerlegt wird, 

denjenigen Volumenelementen, in denen keine Fahrzeugbilddaten 
liegen, ein erster, vorbestimmter Wert zugeordnet wird, 
denjenigen Volumenelementen, in denen Fahrzeugbilddaten we- 
nigstens eines Bildpunktes liegen, ein zweiter, vorbestimmter 
Wert zugeordnet wird und 

die so erhaltenen Volumenelementbilddaten fur eine weitere 
Auswertung herangezogen werden. 

6. System zur Bestimmung der Belegung des Innenraums eines 
Fahrzeugs, enthaltend 

eine in einem Fahrzeuginnenraum montierte Aufnahmeeinrichtung 
(10) zum Aufnehmen eines Bereiches des Fahrzeuginnenraums, 
eine Aufnahmebilddatenerzeugungseinheit (14) zum Erzeugen von 
Aufnahmebilddaten, in denen jeder aufgenommene Bildpunkt ei- 
nes dreidimensionalen Oberf lachenbildes als Vektor in einem 
Aufnahmekoordinatensystem der Aufnahmeeinrichtung dargestellt 
ist, und 

eine Umwandlungseinheit (16) , die die Aufnahmebilddaten in 
Fahrzeugbilddaten umwandelt, wobei die Fahrzeugbilddaten je- 
den Bildpunkt als Vektor in einem f ahrzeugfesten Koordinaten- 
system beschreiben. 

7. System nach Anspruch 6, 

enthaltend eine Voxeleinrichtung (18), die den Fahrzeuginnen- 
raum in Volumenelemente zerlegt, denjenigen Volumenelementen, 
in denen keine Fahrzeugbilddaten liegen, einen ersten, vorbe- 
stimmten Wert zuordnet und denjenigen Volumenelementen, in 
denen Fahrzeugbilddaten wenigstens eines Bildpunktes liegen, 
einen zweiten, vorbestimmter Wert zuordnet, 

sodass einem dreidimensionales Voxelbild entsprechende Voxel- 
bilddaten erzeugt werden, die von der Oberflache eines Ob- 
jekts belegte und nicht belegte Volumenelemente kennzeichnen. 
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8. System nach Anspruch 6 oder 7, enthaltend 
eine Auswerteinheit (20, die die Fahrzeugbilddaten bzw. Vo- 
xelbilddaten im Hinblick auf vorbestimmte Kriterien auswertet 
und Steuersignal fiir eine Steuereinheit (26) einer Insassen- 
schutzeinrichtung (28) erzeugt. 
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